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В этой работе введена система эмуляции, автомобиль будет полностью контро-
лироваться с помощью контроллера нечеткой логики (FLC) и технического зрения в 
том числе искусственного интеллекта и технологии обработки изображений. Предлага-
емая система будет успешно и эффективно выполнять все функции водителя автомоби-
ля, включая регулирование скорости, обратный ход и рулевое управление.  
В дополнение к этому, автономная система предоставляет различные услуги для потре-
бителей, такие как парковка, адаптивный круиз-контроль (ACC), предупреждение о 
слепых зонах (BSW), изменение полосы движения и определение маршрута, система 
удержании полосы движения (LKA). К тому же, это приведет к более безопасным, при-
ятным и менее напряженное вождение. Эта система будет смоделирована в MATLAB с 
использованием программной среды Fuzzy Logic Toolbox. 

Предлагаемая система управления состоит из следующих основных элементов 
для максимально эффективного выполнения всех задач при вождении: 

1) Блок управления нечеткой логикой; 
2) ИИ и компьютерное зрение. 

 
 
 
 
 
 
 
 
Рисунок 1 – Системно-блочная диаграмма 
Блок управления нечеткой логикой. 
Из-за сложности и нелинейности автономного управления автомобилем, очень 

сложно спроектировать контроллер с использованием классических методов, в то вре-
мя как эффективные параметры и входы автономной машины неизвестны. С другой 
стороны, хорошо известно, что методы нечеткой логики применимы и способны линг-
вистически описывать сложные системы, и это может использоваться для формулиро-
вания и перевода лингвистически выраженного человеческого опыта для соответству-
ющих эффективных стратегий автоматического управления. В этой работе блок FLC 
предназначен для выполнения большинства функций автономной системы управления 
автомобилем: торможение, скорость и рулевое управление. Блок FLC разделен на три 
подсистемы, как показано на рисунке. 2: подсистема автоматического торможения; 
подсистема регулирования скорости; подсистема рулевого управления. 

Это разделение сделано для двух основных целей: 
• Упростить моделирование и тестирования; получить более четкий и точный 

ответ на производительность любой отдельной подсистемы, и для всей системы в це-
лом. 

• В маркетинговых целях; разделение дает нам диапазон гибкости при измене-
нии дизайна; каждая из подсистем может быть изготовлен как автономная система. 

1 - Подсистема автоматического торможения: 
Автоматическое торможение — это технология для беспилотных автомобилей 

чтобы определить и предотвратить возможное столкновение с человеком, препятстви-
ем, или чтобы избежать опасности, такой как высокоскоростной подъезд к знаку оста-
новки. Группа датчиков используется для определения других транспортных средств 
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или препятствий, включая: RADAR, LIDAR (обнаружение света и определение дально-
сти), видеокамеры. Наиболее эффективные параметры контроля тормозного усилия: •
 Скорость машины: (0 - 60) км. 

•Расстояние от препятствий: (0 - 10) м. 
Скорость и безопасное расстояние должны быть выбраны в соответствии прави-

лам дорожного движения и дорожного управления. В этой работе, мы использовали 
диапазон скоростей (0-60) км⁄ч, и (0-10) метров как безопасное расстояния между авто-
мобилями. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Рисунок 2 – Устройство fuzzy-контроллера 
2 - Подсистема регулирования скорости: 
Скорость – самая важная и сложная задача, которая контролируется во время 

вождения; потому что она зависит от многих факторов и параметров. Система контроля 
скорости — это система, которая автоматически контролирует скорость автомобиля, и 
эффективные параметры делятся на три подгруппы: 

A - Условия окружающей среды: 
1. Количество осадков: (0 - 200) мм. 
2. Скорость ветра: (0 - 150) км / ч. 
3. Температура: (-30 - 55)  С. 
B - Состояние автомобиля: 
1. Состояние шин: (0 - 25) фунтов на квадратный дюйм. 
2. Вес (авто + пассажиры): (1870 - 1500) кг. 
3. Обогрев двигателя: (-25 - 65)  c. 
Выбор диапазона параметра «Условия для автомобиля» зависит от вида автомо-

биля. В этой работе мы выбрали автомобиль-седан в качестве модели. 
C - состояние дороги. 
Все эти три фактора имеют шкалу от 0 до 10 начиная с плохого состояния / ста-

туса (0) и лучшего состояния / состояние (10). Также автомобиль и условия окружаю-
щей среды зависят от группы факторов;  

3 - Подсистема рулевого управления: 
Цель системы рулевого управления – отслеживать траекторию, с помощью ИИ и 

навигационных элементов. Для управления рулем мы можем определить два парамет-
ра: 

A - Угловое смещение: (-180 –180) градусов. 
• Отрицательный знак означает левое вращение, а положительный знак означает 

вращение вправо. 
Б - Продольный сдвиг: (-1 – 1) м. 
• Отрицательный знак означает левое смещение, а положительный знак означает 

правое смещение. 
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